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ロータリエンコーダは回転角度を検出するセンサである.回転を制御する場合には,エ
ンコーダにより検出された信号を入力として,制御器で角度や速度を算出して制御量とし
て出力をする.近年の機械システムの高精度化,高速化に伴い,エンコーダに対して精密
位置決めのための高分解能化と,~高速な制御のための高速応答性が要求されている。それ
に伴い制御器側にも多大なデータ量の取り扱いと高速応答が求められるが,制御器の応答
周波数に限界があるため,高分解能エンコーダを使用しても高速域では十分にその性能を
発揮させることができないという問題がある.そこで,本研究室では高分解能エンコーダ
に判断・演算能力を持たせた知能化システムを構築し,制御器の負担を増やすことなく高
速高精度な制御を実現する研究を行つている.
本研究では,これまでに開発された知能化エンコーダにエンコーダ間の情報のやり取り
を行う機能を追加し,複数のエンコーダが互いの情報を共有しながら,個々 のエンコーダ
は自律的に動き協調動作を行う「知能化システム間の協調動作」の実現を目標とする。具体
的にはエンコ‐ダにアクチュエータを制御する「制御信号出力機能」とエンコーダ自身の状
態を送受信する「状態信号入出力機能」を持たせる。これらの機能を持つことにより,エン
コーダは他のエンコーダの状態を認識しながら,アクチュエータを駆動することが可能と
なる.この知能化システム間の協調動作の適用例として3関節2自由度のロボットフィン
ガを試作した。本論文では,試作したロボットフィンガの基本性能の測定実験と協調動作
実験を行い,以下のような結果を得た.
1) フィンガの位置決め精度の測定実験により,位置決めの際の特性を知ることができ
た.関節の目標角度がある角度以上になると, 日標角度に対して計測角度が小さく
なることがわかった。これは,関節角度が大きくなるにつれ,回転する部位の質量
によって関節に発生するトルクが小さくなるためであり,関節を回転させるトルク
を発生させるためにワイヤに伸びが発生し, 日標角度と計測角度に差が出たと考え
られる.
2) エンコーダ間の情報のやり取りによる協調動作によつて位置決め動作実験を行い ,
協調によつて位置決めが行えることが確認できた.協調動作による位置決めでは,
位置決め精度はx方向に-0.08mm,y方向に+0.84mm程度であった.
3) エンコーダ間の情報のや り取りによる協調動作によつて,2つのモータの内1つの
モータが故障した場合に故障したモータの動作をもう片方のモータに補償させる補
償動作実験を行い,モー タの内1つが故障した場合でも,エンコーダがその故障を
認識してもう片方のモータに補償する動作を行わせることが可能であることがわか
った.
